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ABSTRACT 
 
 
 
 
In the field of multi robot systems, algorithms that control 
communication and movement of multi robot agents has became an interesting 
arena for researchers recently. A big challenge in this area is to design an 
effective algorithm which make multi robots to work as a team of robots to 
perform their task and reach to their goal. In this article we use a Modified 
version of Particle Swarm Optimization Algorithm that is called MPSA. This 
algorithm allow us to use a virtual multi robot search to find optima in a three 
dimensional function space. The presented model has the advantages of being 
capable to change parameters and number of robots or agents, in order to 
improve the functionality of the multi agent system. In order to avoid collision 
with obstacles, we use the "leader follower" technique which can help to 
change the direction of swarm movement to avoid collision with obstacles 
while trying to get closer to their target. Simulation results show that with this 
algorithm, our team of robots can perform a swarm movement to reach the 
target while avoiding collision among themselves or with the obstacles that 
may be in the environment. 
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ABSTRAK 
 
 
 
 
Dalam bidang sistem robot algoritma, pelbagai bahawa komunikasi 
kawalan dan pergerakan ejen robot berbilang telah menjadi satu arena yang 
menarik untuk penyelidik baru-baru ini. Satu cabaran yang besar dalam bidang 
ini adalah untuk mereka bentuk algoritma yang berkesan membuat robot 
berbilang untuk bekerja sebagai satu pasukan robot untuk menjalankan tugas 
mereka dan mencapai matlamat mereka. Dalam artikel ini, kita menggunakan 
versi Diubah Swarm Optimization Algoritma Zarah yang dipanggil MPSA. 
Algoritma ini membolehkan kita untuk menggunakan carian robot pelbagai 
maya untuk mencari optima dalam ruang fungsi dimensi tiga. Model yang 
dibentangkan mempunyai kelebihan yang mampu untuk menukar parameter 
dan bilangan robot atau ejen, untuk meningkatkan fungsi sistem agen 
berbilang. Bagi mengelakkan perlanggaran dengan halangan, kita 
menggunakan "pemimpin pengikut" teknik yang boleh membantu untuk 
menukar arah pergerakan meluru turun untuk mengelakkan perlanggaran 
dengan halangan ketika cuba untuk mendapatkan lebih hampir kepada sasaran 
mereka. Keputusan simulasi menunjukkan bahawa algoritma ini, pasukan 
kami robot boleh melakukan sebuah gerakan mengeriap untuk mencapai 
sasaran itu sambil mengelakkan pertembungan sesama sendiri mahupun 
dengan halangan-halangan yang mungkin berada dalam alam sekitar. 
 
 
 
 
